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(57) Abstract: The invention relates to a method for stabilizing the tilting of a vehicle during critical driving situations, wherein 
a tilting stabilization algorithm (4,5,8) engages in the drive operation by means of an actuator (3,9,10) during a critical situation 
in order to stabilize the vehicle. Different loading states of the vehicle can be taken into account in view of the fact that the mass 
of the vehicle (m), the characteristic speed (Vch) and the vertical force ratio of the wheels (FNl/FNr) are detected and the tilting 
stabilization algorithm (4,5,8) is executed depending upon the mass of the vehicle (m) or the estimated center of gravity (h,p) of the 
vehicle. 
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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Kippstabilisierung eines Fahrzeugs in kritischen Fahrsituationen, 
bei dem ein Kippstabilisierungsalgorithmus (4,5,8) in einer kritischen Situation mittels eines Aktuators (3,9,10) in den Fahrbetrieb 
eingreift, urn das Fahrzeug zu stabilisieren. Unterschiedliche Beladungszustande des Fahrzeugs kdnnen dadurch berucksichtigt wer- 
den, dass die Fahrzeugmasse (m) sowie die charakteristische Geschwindigkeit (Vch) und das Radaufstandskraftverhaltnis (FNl/FNr) 
ermittelt und der Kippstabilisierungsalgorithmus (4,5,8) in Abhangigkeit von der Fahrzeugmasse (m) bzw. dem geschatzten Fahr- 
zeugschwerpunkt (h,p) ausgefiihrt wird. 



